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@ Djfferentialausgleich von Zwilling- bzw. Mehrlingsradern auf der selben Achsseite einer Antriebsachse mit 
Hilfe ernes geteilten Rades, dessen Teile zueinander elektromotorisch bewegt werden 

Um elnen Differentia la usgleich zwischen mehreren Ra- 
dern auf einer Achsseite zu erreichen, wird ein geteiites Rad 
zwischen Differential und Radern geschaltet, wobei das in- 
nere Segment einen starren Durchtrieb zum auBeren Rad 
rhSIt, wfihrend das au&ere Segment, das seinerseits zum 
inneren beweglich ist und dazu elektromotorisch verstellt 
wlrd, das innere Rad antreibt. 

Das g tellte Rad kann aufcerdem auch das Differential erset- 
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Beschreibung 

Di ErfindungbetriffteinenDifferentialausgleichvon 
Zwillings- oder Mehrlingsradern auf der selben Achssei- 
te einer Antriebsachse nut Hilfe eines geteilten Rades, 5 
dessen Teile zueinander elektromotorisch bewegt wer- 
den, insbesoadere fQr Transportfahrzeuge, die sich auf 
der StraBe und im Gelande bewegen. 

Der Difi erentialausgleich von mehreren, nebeneinan- 
der befindlichen Radem auf der selben Achsseite soli 10 
gewahrleistet werden. zumal nicht nur die Rader am 
linken und rechten Achsende in Kurven unterschiedli- 
die WeglSngen zurficklegen mfissen, sondern audi alle 
sich dazwischeri befindlichen. 

Bislang wird ein Differentialausgleich bei Zwillings- 15 
bzw. Mehrlingsradern untereinander nicht vorgenom- 
men. Was dabei herauskommt, kann man sehen, wenn 
cin LKW mit Zwillingsreifen an der angetriebenen Hin- 
terachse in einem engen Hof rangiert — die Reifen 
schleifen Qber den Boden, was der Lebensdauer nicht 20 
gerade dienfich ist 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, diesera 
MiBstand abzuhdfen. Ferner sollen die StraBenlage in 
schnell gefahrenen Kurven und die Zugkraft in Kurven 
verbessert werden. 25 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemafl dadurch gelost, 
daB das geteilte Rad fur die jeweilige Achsseite jeweils 
neben dem Differential sitzt, wobei die Antriebsweile, 
die mit dem inneren Segment des geteilten Rades fest 
verbunden ist, bis zum auBeren Rad reicht und das inne- 30 
re Rad nicht mehr mit dem auBeren, sondern fiber eine 
Hohlachse mit dem geteilten Rad, und zwar mit dem 
auBeren Segment verbunden ist 

Die Reifen einer mit dieser Erfindung versehenen An- 
triebsachse schleifen in engen Kurven nicht mehr fiber 35 
den Bodenbelag und Ieben deshalb langen In schnell 
gefahrenen Kurven verbessert sich die StraBenlage. 

AuOerdem laBt sich das Fahrzeug leichter lenken, da 
jedes Rad nur noch das Bestreben hat, in Kurven den 
Weg. der durch den beabsichtigten Kurvenradius und 40 
damit den Kurvenlangen der einzelnen Rader vorgege- 
ben ist, zu verfolgen. Ferner steigt die Zugkraft spezieU 
in Kurven, da auf einer Achsseite das kurveninnere Rad 
nicht mehr das Bestreben hat, in Fahrtrichtung zu Zie- 
hen und das kurvenauBere, dagegenzuziehen, was unter 45 
Umstanden die Reibung aufheben kann. 

Mit dieser Erfindung kann man sogar das herkommli- 
che Differential ersetzen und ein geteiltesRad in die 
Mitte der Achse plazieren, so daB die Adise von der 
Kardanwelle nur noch fiber ein gewohnliches Winkelge- 50 
triebe angetrieben wird. Die Zugkraft in Kurven ware 
dann mindestens genau so gut wie bei einem Torsen- 
DifferentiaL 

Dabei hatte das geteilte Rad den Vorteil der groBeren 
Einfachheit » 

Durch den geringeren Reifenabrieb entstehen nicht 
nur Kostenvorteile, sondern auch die Umwelt wird vom 
Abrieb entlastet # . 

Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung 1st in der 
Zeichnung dargestellt und wird im folgenden naher be- 60 
schrieben. Es zeigt 

Fig. 1 die vom Differential 1 wegfiihrende Antriebs- 
achse 2. die bis zum auBeren Rad 7 ffihrt und dieses 
antreibt Auf der Antriebsachse 2 ist das geteilte Rad 3 
befestigt Urn zwischen dem inneren und auBeren Seg- 65 
ment einen Drehzahlunterschied herzustelien, ist das 
auBere Segment auf dem inneren beweglich angebracht 
Elektromotoren 4 sorgen fur eine genau definierte Rela- 



tivbewegung der beiden Segmente zueinander. Das au- 
Bere Segment treibt die Hohlachse 5, die hier am rech- 
ten Ende glockenformig ausgebildet ist, aa Von dieser 
wird das innere Rad 7 angetrieben. 

Fig. 2 eine Variante mit angetriebenen Drillingsra- 
dera, bei der das Differential durch in Winkelg tri be 1 
ersetzt ist Zwar konnte bei Verwendung eines g teilten 
Rades als Felge des auBeren Rades 7 bzw. zwischen dem 
auBeren und mittleren Rad eine Anordnung wie in 
Fig. 1 erreicht werden. 

Fur den Betrieb durfte jedoch gfinstiger sein, wenn 
das geteilte Rad die Aufgabe ffir alle drei Rader einer 
Seite fibernimmt Zu diesem Zweck muB es hier dreif ach 
unterteilt werden. Es gibt also auch noch ein mittleres 
Segment Die Welle 2 treibt wie bisher das AuBenrad aa 
Das innere Segment ist fest auf der Welle 2 montiert 
Das mittlere ist auf dem inneren beweglich montiert und 
kann mit Hilfe von Hektormotoren in genau bestimm- 
barer Weise relativ dazu bewegt werden. Es treibt die 
am Ende glockenf drmige Hohlwelle 5 an, und diese wie- 
derum das mittlere Rad 7. 

Vom mittleren Segment aus geht der Antrieb zum 
auBeren Segment, wobei die Segmente wiederum zuein- 
ander beweglich sind und ein am SuBeren Ende des 
mittleren Segments integrierter Elektromotor das auBe- 
re, an der Innenseite mit einer Zahnung versehene, Seg- 
ment realtiv dazu bewegt Im Regelfall sind, schon um 
eine Unwucht zu vermeiden, mindestens 2 Elektromoto- 
ren, die sich gegenfiberstehen, erforderiich. Die Elektro- 
motoren 4 sorgen fur die Relativbewegung der auBeren 
Hohlachse 6 zur mittleren 5 und zur inneren Achse 2 
und ergeben fiber die auBere Hohlachse 6 den Antrieb 
des inneren Rades 7. 

Die drei Rader 7 haben im Ergebnis unterschiedliche 

DrehzaMen. . . - 

Das Winkelgetriebe treibt nach rechts wiederum em 
geteiltes Rad 3 an, wobei Qber die Elektromotoren 4 die 
Relativbewegung des auBeren Segments erreicht wird 
und von da aus die Welle 8 ihren Antrieb erhalt Sie hat 
auf der rechten Seite ansonsten die Funktion der Welle 
2 auf der linken Seite. Der ubrige Aufbau auf der rech- 
ten Seite ist somit zur linken Seite symmetrisch. 

Das geteilte Rad durfte im Durchmesser in etwa dem 
Differential einer Zweiganghinterachse entsprechen. 
Bei der Verwendung von Schwingachsen kann es nach 
oben in den Rahmen wandern, was die Bodenfreiheit 
erhoht Dann sind jedoch zwischen dem geteilten Rad 
und dem inneren Rad 7 Gelenke erforderiich. Zweckma- 
Bigerweise wird dies nur bei Zwillingsreifen in Betracht 
kommen. Dann halt sich das Volumen der Gelenke in 
Grenzen. AuBerdem konnen diese in die Radschfissel 
des inneren Rades reichen, bzw. nahe am geteilten Rad 
untergebracht werden, so daB ihr Volumen kaum stort 

Aus Energiespargrunden hat die Verstellung der Seg- 
mente so zu erfolgen, daB der starre Durchtrieb in Kur- 
ven zum auBeren Rad erfolgt Die inneren Rader auf der 
linken Achsseite, die in Rechtskurven einen jeweils kfir- 
zeren Weg zurfickzulegen haben, werden elektromoto- 
risch jeweils relativ zum auBeren Rad entgegen der 
Fahrtrichtung gedreht Ausgeldst konnen die ntspre- 
chenden Impulse durch die L nkung werden, an die em 
Rechner angeschlossen ist, der die zu fflhenden Radien 
der einzelnen Rader ermittelt und dann eine jeweils 
erforderliche Relativbewegung einleitet 

Fig. 3 zeigt den prinzipiellen Aufbau des geteilten Ra- 
des. Hier sind die Elektromotoren, welche fiber die in 
den auBeren Teil integrierte Zahnung den auBeren Teil 
relativ zum inneren Teil verstellen, nebst Schneckenge- 
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triebe zu sehen. 
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Patentanspruch 

Differentialausgleich von Zwillings- bzw. Mehr- 5 
lingsr&dern auf der selben Achsseite einer An- 
triebsachse mit Hilfe eines geteilten Rades, dessen 
Teile zueinander elektromotorisch bewegt werden, 
dadurch gekennzeichnet, daff das geteilte Rad fur 
die jeweiiige Achsseite jeweils neben dem Diffe- 10 
rential sitzt, wobei die Antriebswelle, die mit dem 
inneren Segment des geteilten Rades fest verbun- 
den ist, bis zum SuOeren Rad reicht und das innere 
Rad nicht mehr mit dem SuBeren, sondern Qber 
eine Hohlachse mit dem geteilten Rad, und zwar 15 
mit dem auBeren Segment, verbunden ist 
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